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Vorrichtung zum maschinellen Manipulieren von Objekten 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum maschinellen 
Manipulieren von Objekten wie Fleisch, Fisch, Geflugel oder 
dgl . auf einer vorgebbaren Bewegungsbahn nach dem Ober- 
begriff des Anspruchs 1. 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Manipulieren 
von Objekten wie Fleisch, Fisch; Geflugel Oder dgl. durch 
Manipulatoren wie Roboter zum Zweck des Umlegens von einer 
ersten Position z.B. auf einem Band auf eine zweite 
Position auf einem weiteren Band. So konnen z.B» Schnitzel 
von einem Band abgehoben und in eine Verkauf sschale auf 
einem zweiten Band oder einer festen Ablageposition abge- 
worfen werden. 

Da rohes Fleisch, Fisch und Geflugel Flussigkeit absondern, 
bestehen bei an sich bekannten Vakuum-Greif ern erhebliche 
hygienische Bedenken in der Verwendung. Auch hinterlassen 
Vakuum-Greif er Greifspuren, die den asthetischen Eindruck 
beeinflussen konnen. 



Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung 
zum maschinellen Manipulieren von ObjeJcten zu schaffen, mit 
der hohe Hygieneanf orderungen zu erfullen sind. . 

Die Aufgabe wird erf indungsgemafi nach den Merkmalen des An- 
spruchs 1 gelost • 

Durch die Ausbildung der Arbeitsf lache aus Langselementen 
mit dazwischen ausgebildeten Langsspalten liegen die Ob- 
jekte wie auf einem Rost oder dgl . , so daS der Greifer mit 
einem Greiffinger in den Langsspalt eintauchen und unter 
das Objekt fahren kann. Durch Anheben des Greifers wird das 
Objekt von der Arbeitsf lache abgehoben und auf der weiteren 
Bewegungsbahn zum Ziel innerhalb des Greifers ausschlieS- 
lich durch die auftretenden Beschleunigungskraf te in Kombi- 
nation mit der Schwerkraft im Greifer sicher fixiert. Dies 
kann unterstutzt werden durch die Posit ionierung des Ob- 
jektschwerpunktes zwischen Drehachse und Ruckwand des Grei- 
fers. Dadurch kann der Greifer aus uberwiegend greiferstarr 
angeordneten, unbeweglichen Bauteilen bestehen, so daS der 
Greifer selbst weder Gelenke, Stellelemente noch Bewegungs- 
spalte aufweist, in die Fleischsaft oder dgl . Flussigkeiten 
eintreten konnte. Der Greifer aus ausschlieSlich unbeweg- 
lichen Bauteilen erfullt auch hochste Hygieneanf orderungen 
und ist einfach und rasch zu reinigen. So kann durch eine 
einfache Dusche der Greifer auch wahrend langen Betriebs- 
zeiten sauber gehalten werden. 

Bevorzugt weist der Greifer mehrere etwa parallel neben- 
einander liegende Greiffinger auf, die in nebeneinander 
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liegende Liangsspalte der Arbeitsf lache eingreifen. Dabei 

* 

konnen die Greif finger gleich lang ausgebildet sein; unter- 
schiedliche Langenausbildungen konnen vorteilhaft sein. Da 
der Boden des Greifers durch die Greiffinger nach Art einer 
Gabel gebildet ist^-liegt das Fleischstuck ausschlieSlich 
auf den Auf lagef lachen der Gabel auf ; Fleischsafte und 
andere Fliissigkeiten konnen abtropfen. 

Um auch ein Greifen eng nebeneinander liegender Objekte zu 
gewahrleisten, ist der Greifer um eine zur Arbeitsf lache 
etwa parallele Verschwenkachse kippbar, so daS ein Objekt 
nach Art einer Schauf elbewegung in den Greifer aufgenonunen 
we r den kann. 

Es kann zweckmaSig sein, in der Aufnahme des Greifers einen 
Niederhalter anzuordnen, der zusatzlich zu den wirkenden 
Kraften eine Fixierung des Objektes im Greifer unterstutzt^ 
Ein derartiger Niederhalter kann zwischen den Greif fingern 
und dem gegenuberliegenden Schenkel des U-formigen Greifers 
angeordnet sein. 

ZweckmaSig sind die Seitenf lachen des Greifers durch seit- 
liche Stutzf lansche zumindest teilweise geschlossen, urn 
auch bei groBen Seitenbeschleunigungen einen sicheren Halt 
des Objektes im Greifer zu gewahrleisten. Dadurch konnen 
auch rasche Drehbewegungen um die Hochachse des Mani- 
pulatorarms ausgefiihrt werden. 
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Bevorzugt ist die Arbeitsf lache aus einem Riemenband gebil- 
det, welches die Objekte in den Arbeit sbereichen des Mani- 
pulators bzw. Roboters f ordert . 

Welters Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den wei- 
teren Anspriichen, der Beschreibung und der Zeichnung, in 
der ein nachfolgend im einzelnen beschriebenes Ausfuhrungs- 
beispiel der Erfindung dargestellt ist* Es zeigen: 

Fig. 1 eine Draufsicht auf eine erf indungsgemafie Vor- 

richtung , 

Fig. 2 in vergroSerter Darstellung eine Draufsicht auf 

den erf indungsgemaSen Greifer, 

Fig. 3 eine Ansicht des Greifers nach Fig. 2. 

Die in Fig. 1 dargestellte Vorrichtung dient zum maschi- 
nellen Manipulieren von Objekten wie z.B. von Fleisch- 
stiicken (in Form von Fleischscheiben oder dgl . ) , Fisch 
(z.B. in Form von Filets), Geflugel (z.B. als Geflugel- 
teile) Oder dgl . Nahrungsmittel . Der dargestellte Arbeits- 
bereich 1 weist eine Arbeitsf lache 2 fur die Objekte 3 auf, 
die im gezeigten Ausf uhrungsbeispiel aus Fleischscheiben 
(Schnitzel oder dgl.) bestehen. Im Arbeitsbereich 1 ist ein 
Manipulator 4 angeordnet, von dem lediglich das Ende des 
Manipulator arms 5 sowie der am Manipulatorarm 5 befestigte 
Greifer 6 dargestellt ist. Der Manipulator kann ein Roboter 
Oder dgl. sein, welcher den Greifer schwenken, drehen und 
langs einer insbesondere dreidimensionalen Bewegungsbahn 
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fuhren kann. Die Roboterbewegungen werden zweckmafiig derart 
vorgegeben, dafi auf das gegriffene Objekt 3 
Beschleunigungskraf te auftreten, die auch ein Mehrfaches 
der Erdbeschleunigung sein konnen. 

Im gezeigten Ausfiihrungsbei spiel besteht die Arbeitsf lache 
2 aus Langs element en 7 mit zwischen benachbarten Langs - 
elementen 7 ausgebildeten Langsspalten 17. Die Arbeit s - 
f lache 2 kann so die Gestalt eines Rostes oder dgl . haben; 
bevorzugt wird die Arbeitsf lache durch ein Riemenband ge- 
bildet, wie es im Ausfuhrungsbei spiel Fig, 1 dargestellt 
ist . Das Riemenband besteht aus einzelnen, die Langs- 
elemente 7 bildenden RiemenS, die in einer Forderrichtung 
9 gemeinsam angetrieben sind. Uber das aus mehreren Riemen 
8 bestehende Riemenband werden die Objekte 3 in den 
Arbeitsbereich 1 gef ordert . 

Der im Ausf uhrungsbeispiel gezeigte Greif er 6 hat eine 
U-formige Grundgestalt , wobei der Steg 10 des U die Auf- 
nahmeweite u des Greif ers 6 bestimmt - Der eine, obere 
Schenkel 11 des U dient als Bef estigungsschenkel zum Mani- 
pulator bzw. zum Manipulatorarm 5. Der andere, untere 
Schenkel 12 bildet einen Greif finger 13, der in den Langs- 
spalt 17 zwischen benachbarten Langselementen 7 der 
Arbeitsf lache 2 bzw. zwischen die Riemen 8 des Riemenbandes 
absenkbar ist. Auf diese Weise wird die Auf lagef lache 14 
des Greif fingers 13 auf die Hohe der Ebene der Arbeits- 
f lache 2 gebracht bzw. leicht unter diese Hohe gefahren, 
wozu im Steg 10 der Breite der Riemen 8 entsprechende Aus- 
nehmungen oder Freistiche vorgesehen sind. Zum Aufnehmen 
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des Objektes 3 fahrt der Greifer 6 in Forderrichtung 9 des 
Riemenbandes nach vorne, wobei die Vorwartsbewegung des 
Greifers 6 schneller ist als die Geschwindigkeit des 
Riemenbandes in Forderrichtung 9. Dadurch fahrt der Greif- 
finger 13 unter das Objekt 3 und kann durch Hochfahren des 
Greifers 6 von der Arbeitsf lache 2 abgehoben werden. Urn 
eine sichere Aufnahme des Objektes 3 im Greifer 6 zu ge- 
wahrleisten, sind vorteilhaft mehrere etwa parallel neben- 
einander liegende Greif finger 13 vorgesehen, Im Aus- 
fuhrungsbei spiel nach Fig. 1 sind zwei Greif finger 13 ange- 
ordnet, die den Boden des Greifers 6 bilden. Die Greif - 
finger 13 sind zweckmafiig gleich lang und greifen in neben- 
einander liegende Langsspalte der Arbeitsf lache 2 ein. 

Die Greiffinger 13 sind dabei langer als der Bef estigungs- 
schenkel 11 ausgebildet, wobei die Auslegung derart ge- 
troffen ist, dafi der Verbindungsbereich 15 des Befesti- 
gungsschenkels 11 mit dem Manipulatorarm 5 etwa oberhalb 
des Greif erschwerpunktes liegt. Der Greifer 6 selbst ist um 
eine zur Arbeitsf lache 2 etwa parallele Verschwenkachse 16 
kippbar, so daS auch ein Eingreifen in den Langsspalt zwi- 
schen zwei eng liegenden Objekten 3 moglich ist. Der Grei- 
fer 6 ist daruber hinaus um die Hochachse 18 des Mani- 
pulatorarms 5 drehbar. 

Der Greifer 6 besteht gemaS einer bevorzugten Ausfiihrungs- 
form der Erfindung aus greiferstarr angeordneten, zu- 
einander unbeweglichen Bauteilen. Dies bedeutet, daS der 
U-formige Grundkorper aus einem oder mehreren Greif fingern 
13, dem die Of f nungsweite bestimmenden Steg c als auch der 
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Bef estigungsschenkel 11 ein starres Gebilde ohne bewegte 
Telle ist. Dies hat den Vorteil, dal5 bei der Handhabung der 
Fleischobjekte Fleischsaft oder dgl . sich nicht in Be- 
wegungsspalten festsetzen kann. Die starre Gestalt des 
Greifers ermoglicht hochste Hygienes tuf en; der Greifer 
selbst ist einfach und schnell zu reinigen, 

Um das Objekt 3 im Greifer 6 zu halten, werden die auf der 
Bewegungsbahn des Greifers zum Zielpunkt auftretenden Be- 
schleunigungskraf te in Kombination mit der Schwerkraft ge- 
nutzt. Die Bewegungsbahn des Greifers 6 ist derart vorge- 
geben, daS auftretende Beschleunigungskraf te in Kombination 
mit der Schwerkraft eine sichere Fixierung des Objektes in 
der U-formigen Aufnahme des Greifers 6 gewahrleisten. Um 
auch Verzogerungen ohne Verlieren des Objektes umsetzen zu 
konnen, kann es vorteilhaft sein, den Greifer 6 um die Ver- 
schwenkachse 16 leicht zu schwenken, so dafi die Auflage- 
flache 14 der Greiffinger 13 in Bewegungsrichtung leicht 
angestellt ist. Auftretende Bremskrafte konnen so durch die 
Schragstellung abgefangen werden. 

Vorteilhaft erfolgt auch das Ablegen des Objektes 3 durch 
entsprechende Beschleunigung des Greifers in Richtung der 
Erdbeschleunigung. Wird die Greif erbeschleunigung gering- 
fiigig groSer als die Erdbeschleunigung gewahlt, wird das 
Objekt aufgrund seiner Tragheit leicht uber der Auflage- 
flache 14 der Greiffinger 13 schweben, so daS durch zeit- 
nahes Zuruckziehen des Greifers von dem Objekt 3 dieses aus 
dem Greifer 6 freikommt und unter Wirkung der Schwerkraft 
auf eine Zielflache abfallt. Dabei kann die Endlage des Ob- 
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jektes 3 gegenuber der Ausgangsdrehorientierung beliebig 
geandert warden. Auch ist ein Wenden des Objektes 3 mit der 
erf indungsgemaSen Vorrichtung ausfuhrbar. 

Es kann zweckmaSig sein, zur sicheren Fixierung des Ob- 
jektes 3 in der Aufnahme des Greifers 6 seitliche Stutz- 
flansche 19 anzuordnen, durch die die Seitenf lachen des 
Greifers 6 zumindest teilweise geschlossen sind. Der Stvitz- 
flansch 19 liegt vorzugsweise mit seitlichem Abstand s zu 
den Greiff ingern 13 und/oder mit horizontalem Abstand h zur 
Auf lagef lache 14 der Greif finger 13. Es kann zweckmaSig 
sein, die Stutzf lansche 19 kurzer als die Greiffinger 13 
auszubilden. ZweckmaSig ist der Stutzf lansch 19 langer als 
der den Bef est igungsf lansch bildende Schenkel 11 des Grei- 
fers 6. Um auch empfindliche Objekte sicher zu handeln, 
kann es vorteilhaft sein, erganzend einen Niederhalter 21 
vorzusehen, der z.B. vom Bef estigungsschenkel 11 aus auf 
das Objekt 3 verfahren wird, um ein Verlieren aus dem Grei- 
fer 6 auch unter ungunstigen Arbeit sbedingungen zu ver- 
meiden. 
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Anspruche 

!• Vorrichtung zum maschinellen Manipulieren von Objekten 
wie Fleisch, Fisch, Geflugel oder dgl . auf einer vor~ 
gebbaren Bewegungsbahn, bestehend aus einer in einem 
Arbeitsbereich (1) vorgesehenen Arbeitsf lache (2) fur 
die Objekte (3) sowie einem im Arbeitsbereich (1) an- 
geordneten Manipulator (4) mit einem Greifer (6) fur 
die zu bewegenden Objekte (3), 

dadurch gekennzeichnet , daS die Arbeitsf lache (2) aus 
Langselementen (7) mit zwischen benachbarten Langs - 
elementen (7) ausgebildeten Langsspalten (17) besteht 
und der Greifer (6) mindestens einen Greiffinger (13) 
aufweist, der in einen Langsspalt (17) zwischen be- 
nachbarten Langselementen (7) der Arbeitsf lache (2) 
absenkbar und zum Aufnehmen des Objektes (3) unter das 
Objekt (3) fahrbar ist, und daS das Objekt (3) im we- 
sentlichen durch auf der Bewegungsbahn des Greifers 
(6) auftretende Beschleunigungskraf te in Kombination 
mit der Schwerkraft im Greifer (6) gehalten ist • 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet , dafi der Greifer (6) aus- 
schliefilich aus greiferstarr angeordneten, unbeweg- 
lichen Bauteilen besteht. 
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3 . Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2 , 

dadurch gekennzeichnet , daS der Greifer (6) mehrere 
etwa parallel nebeneinander liegende, vorzugsweise 
gleich lange Greif finger (13) aufweist, die in neben- 
einander liegende Langsspalte (17) der Arbeit sflache 
(2) eingreifen. 

4. Vorrichtung nach einetn der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet , dafi der Greifer (6) um eine 
zur Arbeitsf lache (2) etwa parallele Verschwenkachse 
(16) kippbar ist ♦ 

5. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet , daS der Greifer (6) etwa 
U-formige Gestalt hat, wobei der Steg (10) des U die 
Aufnahmeweite (u) des Greifers (6) bestimmt und der 
eine Schenkel (12) durch den Greif finger (13) gebildet 
ist, wahrend der andere Schenkel (11) als Befesti- 
gungsschenkel zum Manipulatorarm (5) dient . 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, 

dadurch gekennzeichnet , daS der Greif finger (13) 
langer als der Bef estigungsschenkel (11) ist. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 5 oder 6, 

dadurch gekennzeichnet , daS der Verbindungsbereich 
(15) des Bef estigungsschenkels (11) am Manipulatorarm 
(5) etwa oberhalb des Schwerpunktes des Greifers (6) 
liegt - 
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Vorrichtung nach Anspmich 5 oder 6, 

dadurch gekennzeichnet , daS zwischen dem Bef estigungs- 

« 

schenkel (11) und dem Greiffinger (13) ein vorzugs- 
weise pneumatisch' betatigter Niederhalter (21) ange- 
ordnet ist» 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 8^ 
dadurch gekennzeichnet , dafi die Seitenflache (20) des 
Greifers (6) durch einen seitlichen Stutzflansch (19) 
zumindest teilweise geschlossen ist. 

r 

Vorrichtung nach Anspruch 9, 

dadurch gekennzeichnet , daS der Stutzflansch (19) mit 
seitlichem und/oder horizontalem Abstand (s, h) zum 
benachbarten Greiffinger (13) liegt. 

Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10, 

dadurch gekennzeichnet , dafi der Stutzflansch (19) kur- 
zer als der Greiffinger (13) ist. 

Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 11, 
dadurch gekennzeichnet, dafi das Objekt (3) durch Be- 
schleunigen des Greifers (6) entgegen der Erd- 
beschleunigung von den Greiffingern (13) gelost und 
durch zeitnahes Zuruckziehen des Greifers (6) von dem 
Objekt (3) auf einer vorbestimmten Zielposition abge- 
legt wird. 



13. Vorrichtung nach Anspruch 12, 

dadurch gekennzeichnet , dafi die Beschleunigung gering- 
fugig groSer als die Erdbeschleunigung ist . 

14. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 13, 
dadurch gekennzeichnet , dafi die in dem Arbeitsbereich 
(1) vorgesehene Arbeitsf lache (2) zumindest teilweise 
aus einem Riemenband besteht . 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, 

dadurch gekennzeichnet , daS die zu tnanipulierenden 
Objekte (3) uber das Riemenband in den Arbeitsbereich 
(1) gef order t werden. 
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Zusammenf assung 



Die Erf indung betrif ft eine Vorrichtung zum maschinellen 
Bewegen von Objekten wie Fleisch, Fisch, Geflugel oder dgl . 
auf einer vorgebbaren dreidimensionalen Bewegungsbahn . Im 
Arbeitsbereich (1) einer Arbeitsf lache (2) fur die Objekte 
(3) ist ein Manipulator (4) mit einem Greifer (6) fur die 
zu bewegenden Objekte (3) vorgesehen, wobei die Arbeits- 
f lache (2) aus Langselementen (7) mit zwischen benachbarten 
Langselementen (7) ausgebildeten Langsspalten (17) besteht. 
Der Greifer (6) weist mindestens einen Greiffinger (13) 
auf, der in den Langsspalt (17) zwischen benachbarten 
Langselementen (7) absenkbar und zum Aufnehmen des Objektes 
(3) unter das Objekt (3) verfahrbar ist. Das Objekt (3) 
wird im Greifer (6) im wesent lichen durch auf der Be- 
wegungsbahn des Greifers (6) auftretende Beschleunigungs- 
krafte in Kombination mit der Schwerkraft im Greifer (6) 
gehalten. 



(Fig. 3) 
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